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1. 서 론 

보행 로봇은 전통적인 바퀴를 이용하거나 

레일 위를 움직이는 기계 장치에 비해서 경사, 

장애물, 특수 표면을 쉽게 이동할 수 있다는 

장점 때문에 로봇을 연구하는 연구자들에게 

지속적인 관심을 받고 있다. 하지만 보행 로

봇의 다리를 만드는 데 있어서 사람과 같은 2

족 보행은 안정성이 떨어지고 관절마다 모터

로 제어해야 하기에 복잡함과 효율이 떨어졌

다. 생체모방을 통한 4 족, 6 족 등의 다관절, 

다족 로봇도 끊임없이 연구되고 있지만 복잡

함과 효율의 문제를 해결하지 못하고 있다. 

반면 Jansen Mechanism 을 이용한 다리는 모터 

하나로도 많은 수의 다리를 제어할 수 있고 

에너지 효율이 높아 연구자들로부터 환영 받

고 있다. 본 연구에서는 에디슨에서 제공하는 

m.Sketch 시뮬레이션 소프트웨어를 이용하여 

Jansen Mechanism 구조의 다리를 갖는 보행 로

봇이 최적의 안정성을 가지며 장애물을 통과

할 수 있도록 설계한다. 

 

2. 얀센 메커니즘 기반 보행 기구 설계  

2.1 구동부 설계  

본 연구에서는 보행 기구의 동력을 담당하

는 구동부와 Jansen Mechanism 을 이용한 다리 

프레임의 두 부분으로 나누어서 설계를 하였

다. 경진대회 규정에 의하면 사용 부품을 다

ABSTRACT: 

Jansen Mechanism has been a constant popularity by researchers studying legged robots because of many 
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양하게 할 수 있는 프레임과 달리 구동부는 

과학상자 부품을 이용해야 한다는 제한 조건 

때문에 구동부를 먼저 설계하고 구동부에 맞

는 다리를 설계하는 순서로 진행하였다. 동력

을 발생시키는 모터는 Fig. 1 에 보이는 과학

상자 모터(No.100B)를 사용하였는데 속도가 

빠른 반면 토크가 낮았다. 보행기구가 구동할 

수 있는 충분한 토크를 얻기 위해 기어박스를 

구성하였다. 단 기어박스를 구성함에 있어서 

EDISON package 에서 사용할 수 있는 기어는 

Fig. 2 에 있는 4 종류가 있었고 왼쪽부터 순서

대로 1 번부터 4 번까지 기어 잇수를 조사해본 

결과 Table 1 과 같았다. 본 연구에서는 장애물

을 넘어야 하는 보행 기구를 설계하기 때문에 

회전 속도보다는 큰 토크를 얻으면서 구조적

인 안정성을 높이는 모델을 목표로 하였다. 

그 결과 모터(No.100B)에서 5 배의 토크를 얻

을 수 있는 4 번 기어를 이용하여 기어박스를 

구성하게 되었다. 

또한 모터를 두 개 사용하면서 안정성을 높

이기 위해서 대칭형 구조를 선택하였고 8 개

의 다리를 만드는 것으로 설계하였다. 그 결

과 만들어진 구조가 Fig. 3 의 구동부 모습이

다. 정 중앙을 기준으로 대칭되어 있으며 구

동부 양쪽 끝에 길게 나온 축은 8 개의 다리

를 각각 2 개씩 연결하기 위해 길게 만들어진 

회전 축이다. 

 

 

1. Fig. 7 Motor No.100B 

 
2. Fig. 2 Type of gear in EDISON package 

Table 1 Specific of gears in EDISON package 

기어 번호(번) 1 2 3 4 

기어 잇수(개) 19 50 57 95 

 

 
Fig. 3 Structure of driving part 

 

2.2 다리 최적 설계  

구동부 설계를 완료한 후 회전 반경과 축 간 거리

가 고정되고 이 값들을 제한조건으로 하여 다리를 

설계하였다. 다리 링크의 값들은 최초에 Theo 

Jansen 이 제안했던 The Strandbeest 의 링크 길이 

비율을 이용하여 초기값을 선정하였고 EDISON 에

서 제공하는 mSketch 를 이용하여 최 적화를 시도

하였다. Fig. 4 에 보이는 모습이 Jansen Mechanism
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의 기본 구조이며 Fig. 4 에서 보이는 A 와 B 의 위

치 및 AC 의 길이는 구동부 설계과정에서 정해진 

값이기 때문에 다른 길이들을 변화시키면서 

Ground length 와 Ground angle coefficient 를 비교, 

높은 값을 가지도록 설계하였다. 그 결과로 구해

진 다리의 spec 과 모습이 각각 Table2 와 Fig. 5 에 

나타나 있다. 

 
3. Fig. 4 Structure of the Strandbeest’s leg 

 

Table 2 Link spec of optimized leg  

A 의 좌표 (0.0) 

B 의 좌표 (-64,-13)(mm) 

AC 의 길이(mm) 25 

CD 의 길이(mm) 83 

BD 의 길이(mm) 68 

BE 의 길이(mm) 66.5 

CE 의 길이(mm) 103 

DF 의 길이(mm) 92 

BF 의 길이(mm) 67.5 

F G 의 길이(mm) 67 

EG 의 길이(mm) 70 

GH 의 길이(mm) 109.5 

EH 의 길이(mm) 81.7 

 
4. Fig. 5 Optimized leg model using mSketch 

 

최적의 결과로 찾은 다리의 GL 과 GAC 값들

은 Fig. 6 에 나타나있다.  

3. 결 론 및 향후계획 

보행 로봇의 구동부는 제작을 완료하였고 이를 

토대로 m.Sketch 를 이용하여 최적의 Jansen 

Mechanism 구조를 갖는 다리도 찾아내어 설계에  

 
5. Fig. 6 GL and GAC value of optimized leg 

 

반영할 수 있었다. 하지만 아직 실제로 다리를 만

들어 보지 않았기 때문에 검증의 과정을 거치지는 
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못하였다. 향후 연구에서는 실제 구한 링크의 길

이들을 토대로 다리를 제작해보고 안정적이며 장

애물을 잘 통과할 수 있을지 검증하는 단계를 거

칠 것이다. 
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